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Розглядається здатна самонавчатися система керування протезом кінці-
вки руки з неінвазивною системою зчитування біосигналів за допомогою 
пасивних міографічних датчиків, які на відміну від активних не потребу-
ють хірургічного втручання і забезпечують зручність при використанні 
протезу. Недолік пасивних міографічних датчиків полягає у малому зна-
ченні відношення «сигнал-завада» було подолано шляхом глибинного 
інформаційно-екстремального машинного навчання системи керування.  
Машинне навчання експериментального зразка протезу здійснювалося 
у рамках інформаційно-екстремальної інтелектуальної технології аналізу 
даних [1] для алфавіту із трьох класів розпізнавання, які характеризували 
функціональні стани: клас 
oX1  – поворот кісті на 
90 , клас 
oX 2  – згинання 
пальців для захоплення предмета на столі і клас 
oX 3  – стискання предмету 
для його переміщення. При цьому вхідна навчальна матриця формувалася 
для заданого алфавіту шляхом квантування біосигналів на часовому інтер-
валі 2 с з кроком квантування 0,01 с. Таким чином, з трьох датчиків фор-
мувався вектор-реалізація образу, який складався із 600 структурованих 
ознак. Функціонування системи керування в режимі інформаційно-
екстремального факторного кластер-аналізу дозволяє за участі користувача 
протезом здійснювати самонавчання з метою розширення його функціона-
льних можливостей протезу. 
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